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Abstract: In recent yearsコmanydisasters that depend on the great earthquakes were report巴din 
our country. Thereforeフweare developing a rescue robot that searches for the victim cooped in the 
collapsed house. Our robot has no wheel and no ex:tremity. It moves by bending traveling waves on 
its body. The third machine of our robot achieved some basic motions that are straight progress， 
rotating motion and climbing hill. This paper describes for the process of development企om









































































































































































()Pi = Amp sin(ωt+供)
。IYi= Amy sin(ωt十品+oyJ
、 ? ? ??? ? 、
(2) 
????
i (i=l， 2， 3...n)はユニット番号， Amp' Amyはピッチ・
ヨー各軸の最大関節角度， φはユニット内関節開の位
T y' 
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図 17を見てみると，すべてのユニットの波形において
下の頂点が尖っている.ここは地面と接地している部分
であり，そこが滑っておらず地面との摩擦が十分に確保
されて進行に寄与していると判断できる しかし各ユニ
ットで移動軌跡が異なることから，両側のユニットや先
頭・後方ユニットの影響がでできていると考えられる
そのため各ユニットに同じ指令値を与えるのではなく， 1 
つ lつのユニットに最適な指令値を生成すれば，さらに
無駄な消費エネルギーのない移動動作が可能となると判
断する.
7.結論
本研究では3 被災地での瓦機内人命課索ロボットの開
発を進め，すで、に開発の最終段階にあったレスキューロ
ボット ReBo3号機の動作解析を行い運動性能の向上を
目指した.
ReBo 3号機の動作解析の結果，同ーの角度指令値を与
えても，各ユニットにより移動軌跡が異なった.
両端の無線通信ユニットやカメラユニットが駆動ユニ
ットより先に接地する場合があることや，手作りで仕上
げた外装の形状や摩擦被覆の微妙な相違が影響したもの
と考えられるが，より最適な移動のためには lつ Iつの
ユニットに合った指令値を生成することが必要となると
判断する また移動軌跡の解析から地面とロボットの接
地面が滑っていないことから，地面との摩擦が卜分に確
保されて進行に寄与しており，スティックピクチャーか
ら進行波を用いた関節駆動移動が実現できていると判断
する.
本研究は，平成 17年度・18年度愛知工業大学総合技
術研究所プロジェクト共同研究の助成を得て行った.
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